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A process for moving a motor vehicle into a 
target position includes placing the motor vehicle 
in a starting position near the target position; 
following a first driver-side activation, scanning 
the environment of the motor vehicle 
continuously at least for detection of the target 
position, and determining continuously the 
current motor vehicle position; determining 
control data for moving the motor vehicle into the 
target position with the aid of the determined 
environment and position information; and after a 
second driver-side activation, delivering control 
data-dependent control commands to at least 
one of a drive train, a brake system and a 
steering system of the motor vehicle, thus driving 
the motor vehicle driver-independently into the 
target position. 
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(54) Verfahren und Vorrichtung zum Verbrlngen eines Kraftfahrzeuges In eine Zielposition 



(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ver- 
brlngen eines Kraftfahrzeuges (1) in eine Zielposition, 
wobei das Kraftfahrzeug In eine Startposition nahe der 
angestrebten Zielposition gebracht wird, nach einer er- 
stenfahrerseitiger Aktivierung die Umgebung des Kraft- 
fahrzeuges (1) undzumlndestzur Detektion der Zielpo- 
sition fortlaufend abgetastet und die aktuelle Fahrzeug- 
posltlon fortlaufend emriittelt vyird, anhand der ennlttel- 



ten Umgebungs- und Positionsinfomnationen Steuerin- 
formationen fur das Verbringen des Kraftfahrzeuges in 
die Zielposition ermittett werden, nach einer zweiten 
fahrerseitlgen Alctivierung von den Steuerinfonnationen 
abhangige Steuerbefehle an den Antriebsstrang (11) 
und/oder die Bremsanlage (10) und/oder die Lenl<ung 
(9) des Kraftfahrzeuges abgegeben werden, wodurch 
das Kraftfahrzeug (1) fahrerunabhangig in die Zielposi- 
tion fahrt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zum Verbrlngen eines Kraftfahrzeuges In ei- 
ne Zielposition. ^ 
[0002] Es ist allgemein bekannt, dass herkommllcher- 
weise Kraftfahrzeuge von bedienenden Personen vom 
Fahrerplatz aus gesteuert werden. Falls ein belsplels- 
weise auf engem Parkraum abgestelttes bzw. geparktes 
Kraftfahrzeug In eine andere Parkposition gebracht wer- io 
den muss, ist es notwendig, dass ein Fahrerdas Fahr- 
zeug besteigt, urn es in die gewunschte andere Position 
zu verfahren. Oft Ist jedoch an der EInstiegsseite des 
Kraftfahrzeuges ein bequemes Einsteigen aufgrund ei- 
nes weiteren geparkten Kraftfahrzeuges nicht Oder nur is 
erschwert moglich. 

[0003] Die gleichen Probleme treten dann auf, wenn 
der Fahrzeugfuhren oder seine IVIitfahrerdas Kraftfahr- 
zeug nach denn Einparken wieder verlassen wollen. In 
Garagen, ParkhSusern, auf Parkplatzen und offentll- 
chen StraRen konnen aufgrund beengter Platzverhalt- 
nisse haufig die Tiiren des eigenen Fahrzeuges nicht 
welt genug zum bequemen Aussteigen der Fahrzeug- 
insassen geoffnet werden. Deshalb stelgen Fahrgasle 
haufig vor denn Einparken aus dem Fahrzeug aus, was 
dem Fahrzeugfiihrer bei der Durchfuhrung eines her- 
kommlichen Parkvorgangs nicht moglich ist. Dieselben 
Probleme bestehen auch fiir das Ausparken aus engen 
Parklucken, weshalb die Fahrgaste dann erst nach dem 
erfolgten Ausparken zustelgen. 
[0004] Zum leichteren Einparken von Kraftfahrzeu- 
gen Ist beispielsweise die Verwendung eines bordeige- 
nen Parkassistenten bekannt, wie er beispielsweise in 
der JP-A05002422 beschrleben Ist. Ein derartiger Par- 
kassistent unterstutzt den Fahrzeugfuhrer belm Einpar- 
ken dadurch, dass er kontinuieriich errechnete Steuer- 
hinweise an den Fahrzeugfuhrer ubemnittelt, bei deren 
Ausfuhrung durch den Fahrzeugfuhrer das Fahrzeug si- 
cher auf einen vorgesehenen Abstellplatz manovriert 
werden kann. Dazu misst der Parkasslstent kontinuier- 
iich mit seinem Messsystem die augenblickliche Positi- 
on und den Stellwinkel des Fahrzeuges zum Abstell- 
platz aus. Aus diesen IVlesswerten generiert ein bordei- 
gener Rechner laufend die Steuerhinweise fur den 
FahrzeugfOhrer. 

[0005] IVlit einer derartigen Vorrichtung ist es jedoch 
nicht moglich, dass der Fahrer, der im Fahrzeug sitzend 
die Steuerhinweise umsetzten muss, in einer engen 
Parkliicke, etwa beim Einparken in Fahrzeuglangsrich- 
tung, dem Fahrzeug bequem entstelgen kann. Ein ein- 
faches "Umparken" Oder Rangieren des Kraftfahrzeu- 
ges ist mit einer derartigen Vorrichtung nicht m6glich. 
[0006] Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrun- 
de, ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Steuern ei- 
nes Kraftfahrzeuges zu schaffen, das bzw. die es er- 
laubt, das Kraftfahrzeug auch bei ungOnstigen Parkbe- 
dingungen auf komfortable Wetse zu parkeh oder zu 
verfahren. Daruber hinaus soil dem Fahrzeugfuhrer 



und/oder den Passagieren stets ein bequemes Aus- 
und Einsteigen ermdglicht werden. 
[0007] DIese Aufgabe wird erfindungsgema(3 durch 
die l^erkmale der Patentanspruche 1 und 7 gelost. Wel- 
terbildungen der Erfindung sind in den Unteranspru- 
chen angegeben. 

[0008] GemaB Anspruch 1 wird ein Verfahren zum 
Veri^ringen eines Kraftfahrzeuges in eine Zielposition 
angegeben, wobei das Kraftfahrzeug in eine Startposi- 
tlon nahe der angestrebten Zielposition gebracht wird, 
nach einer ersten fahrerseitiger Aktivierung die Umge- 
bung des Kraftfahrzeuges und zumindest zur Detektion 
der Zielposition fortlaufend abgetastet und die aktuelle 
Fahrzeugpositlon fortlaufend emriittelt wird, anhand der 
emnittelten Umgebungs- und Positionslnfomnationen 
Steuerinfonnationen fiir das Verbringen des Kraftfahr- 
zeuges in die Zielposition emnittelt werden, nach einer 
zweiten fahrerseitlgen Aktivierung von den Steuerinfor- 
mationen abhangige Steuerbefehle an den Antriebs- 
strang und/oder die Bremsanlage und/oder die Lenkung 
des Kraftfahrzeuges abgegeben werden, wodurch das 
Kraftfahrzeug fahrerunabhangig in die Zielposition f ahrt. 
[0009] GemaB Anspruch 2 kann anhand der emnittel- 
ten Umgebungsund/oder Postionsinformationen die an- 
gestrebte Zielposition erkannt und eine entsprechende 
Infonnatlon an den Fahrer ausgegeben wird. 
[001 0] GemaB Anspruch 3 konnen beim Abtasten der 
Umgebung des Kraftfahrzeuges und bei der Ermlttlung 
der aktuellen Fahrzeugpositlon dann, wenn ein l-tinder- 
nlsfurden EInparkvorgangerfaBtwIrd, Warnlnfomriatio- 
nen und/oder Infonnationen uber das Hindernis an den 
Fahrer abgegeben und/oder die zweite f ah rerseitige Ak- 
tivierung blockiert und/oder der Fahrvorgang in die Ziel- 
position abgebrochen oder unterbrochen werden. 
[0011] GemaB Anspruch 4 kann zwischen dem au- 
Berhalb des Kraftfahrzeug befindlichen Fahrer und dem 
Kraftfahrzeug eine Kommunikationsverbindung beste- 
hen, welche zumindest einen fahrerseitlgen Aktivie- 
rungsbehehi oder dergleichen Steuerbefehl an das 
Kraftfahrzeug und/oder fahrzeugseitlge Infonnationen 
an den Fahrer Qbennittelt. 

[001 2] GemSB Anspruch 5 kann die Zielposition eine 
Parkliicke, ein Garagenstellplatz oder dergleichen 
durch die ermittelten Umgebungs- und Positionsinfor- 
mationen bestimmbarer Bereich sein. 
[0013] GemaB Anspruch 6 kann die Startpositlon eine 
Parklucke, ein Garagenstellplatz oder dergleichen Be- 
reich ist und die Zielposition eine Position auBerhalb der 
Startpositlon sein. 

[0014] GemaB Anspruch 7 Ist eine Vorrichtung zur 
Durchfuhrung des vorgenannten Verfahrens angege- 
ben mit einer am Kraftfahrzeug angeordneten Umge- 
bungs erfassungsel nrichtung zur fortlaufenden Ermltt- 
lung der Umgebung des Kraftfahrzeuges und der Ziel- 
position, einer am Kraftfahrzeug angeordneten Positi- 
onserfassungselnrlchtung zur fortlaufenden Erfassung 
der Fahrzeugpositlon, einer ersten auf die Umgebungs- 
erfassungseinrichtung und die Positionserfassungsein- 
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richtung wirkende Betatigungseinrichtung zurfahrersei- 
tigen Aktivierung der Umgebungserfassungseinrich- 
tung und der Positionserfassungseinrichtung, einermit 
der Umgebungserfassungseinrichtung und der Positi- 
onserfassungsein richtung verbundene Recheneinrich- 
tung zur umgebungs- und fahrzeugpositionsabhangi- 
gen Generlerung von Steuerlnformatlonen fur das Ver- 
bringen des Kraftfahrzeuges in die Zielposition, einer 
mit dem Antriebsstrang und/oder der Bremsamlage 
und/oder der Lenkung des Kraftfahrzeuges verbunde- 
nen Steuereinrichtung zur steuerinformationsabhangi- 
gen Beeinflussung des Antriebsstrangs und/oder der 
Bremsamlage und/oder der Lenkung des Kraftfahrzeu- 
ges derart, daB das Kraftfahrzeug fahrerunabhangig in 
die Zielposftion fShrt, wobei eine zweite Betatigungsein- 
richtung mit der Steuereinrichtung zur fahrerseitigen Ak- 
tivierung der Steuereinrichtung in Kontakt steht. 
[0015] GemaB Anspruch 8 kann zumlndest die erste 
Betatigungseinrichtung am Kraftfahrzeug angeordent 
sein. 

[0016] GemaB Anspruch 9 kann zumindest die zweite 
Betatigungseinrichtung an einer Sendeeinrichtung an- 
geordnet sein, welche mit einer mit der Steuereinrich- 
tung verbundenen Empfangsein richtung in Kommuni- 
katlonsverbindung steht. 

[0017] GemaB Anspruch 1 0 kann die Umgebungser- 
fassungseinrichtung und/oder die Positionserfassungs- 
einrichtung eine Kameraanodnung, eine Laserscanner- 
anordnung, eine Ultraschallsensoranordnung. eine Ra- 
darsensoranordnung oder derglelchen Umgebungser- 
fassungssensorik aufweisen. 

[0018] GemaB Anspruch 11 kann die Positionserfas- 
sungseinrichtung eine sateliitengestiitzte GPS-Positi- 
onserkennung zur Erkennung der Start- und Zielpositi- 
on und der aktuellen Position aufweisen. 
[0019] GemaB Anspruch 12 kann am Kraftfahrzeug 
und/oder an der Sendeeinrichtung eine Notfail-Ab- 
brucheinrichtung zum fahrerseitigen Abbrechen oder 
Unterbrechen des Fahrvorganges in die Zielposition an- 
geordnetsein. 

[0020] Anhand der Zeichnung wird nachstehend ein 
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung naher eriautert. 
[0021] Eszeigen: 

Fig.1 einen EinparkvorgangquerzurFahrtrichtung; 

Fig.2 einen Einparkvorgang parallel zur Fahrtrich- 
tung; und 

Fig. 3 eine Vorrichtung zur DurchfQhrung eines 
Parkvorganges. 

[0022] In dem in Fig.1 gezeigten Einparkvorgang wird 
das zu parkende Fahrzeug 1 vom Fahrzeugftihrer vor 
der angefahrenen Pariclucke 2 auf einer Startposition 
abgestellt. Die ParklQcke 2 erstreckt sich quer zur 
Hauptfahrrlchtung 3. 

[0023] Eine optimale Startposition fur den EInparicvor- 



gang ist fur ein etwa mittig und parallel zur Langsrich- 
tung der Parklucke abgestelltes Fahrzeug gegeben, in 
der das volistandige Offnen der Fahrzeugturen pro- 
blemlos moglich ist. Das Fahrzeug 1 kann dabei mit dem 

5 Bug Oder mit dem Heck zum Vonwarts- oder Ruckwarts- 
elnparken vor der Parklucke 2 abgestellt sein. 
[0024] Das erfindungsgemaBe Verfahren ermogiicht 
aber auch das Einparken von Fahrzeugen, die einen 
Einparicvorgang von einer wenigeroptimalen Startposi- 

10 tion aus beginnen. HIerzu uberpriift die in Figur 3 ge- 
zeigte Park- und Rangiereinrichtung mit der Umge- 
bungssensorik 5 die Parksituation und signalisiert, ob 
der Parkvorgang einleltet werden kann oder ob Hlnder- 
nisse einen Parkvorgang behindem. 

15 [0025] Der noch Im Fahrzeug beflndliche Fahrzeug- 
fuhrer aktiviert mittels der in Figur 3 gezeigten Betati- 
gungseinrichtung 7 die Park- und Rangiereinrichtung 
und erhalt von der Pari<- und Rangiereinrichtung uber 
eine Ausgabevorrichtung 7a optische und/oder akusti- 

20 sche Infonnationen dariiber, ob der Parkvorgang aus- 
gefuhrt werden kann. Dazu wird die Umgebung des 
Fahrzeugs - zumindest der Bereich vor oder hinter dem 
Fahrzeug - von der Park- und Rangiereinrichtung mitteis 
geeigneter Umgebungssensoren 5 analysiert, die bei- 

25 spielsweise eine 3D-lnfomiation iiber die Umgebung 
generieren. Dabei wird im internen Rechner 8 der Park- 
und Rangiereinrichtung uberpriift, ob eine sichere Soll- 
Trajektorie4, d.h. ein geeigneter, geplanter Fahrwegfur 
das Fahrzeug zum Starten des Einparkvorgang gene- 

30 rierbar Ist. 

[0026] Fails die Park- und Rangiereinrichtung nach 
erfolgter Uberprufung der Parksituation aufgrund er- 
kannter Hindernisse keine Bestatigung zur moglichen 
erfolgreichen DurchfQhrung eines Park- oder Rangier- 

35 vorganges signalisleren, so wird uber die Ausgabevor- 
richtung 7a auf die Ursache fur den Abbruch des Par- 
koder Rangiervorganges hingewiesen. 
[0027] Optional kann bei der Uberprufung der Park- 
oder Rangiersituation auch die Moglichkeit des Offnens 

40 der Tiiren in der Startposition von der Park- und Ran- 
giereinrichtung uberpriift werden und eine aligemeine 
Oder eine auf die jeweilige Tiir bezogene Fehlermel- 
dung generiert werden, wenn die Pari<- und Rangierein- 
richtung eri<ennt, dass auf der angefahrenen Startposl- 

45 tion aus PlatzgrOnden eine oder mehrere Tiiren nicht 
votlstandig geoffnet werden konnen. 
[0028] Wird von der Park- und Rangiereinrichtung die 
IVIoglichkeit zum Durchftihren des gewunschten Park- 
oder Rangiervorganges signalisiert, so konnen gegebe- 

50 nenf alls vorhandene Fahrgaste und der Fahrzeugfuhrer 
das Fahrzeug verlassen. Vor dieser SIgnalisierung hat 
die Paric- und Rangiereinrichtung das Fahrzeug in einen 
sicheren Zustand gebracht. Im AusfQhrungsbeispiel 
wird der sichere Zustand beispielsweise durch Betatl- 

55 gen der Bremse 10 erreicht. Eine Betatigung der Fest- 
stellbremse oder der Ubergang in den Leerlaufbetrieb 
fiir Automat! kgetriebe ist dafur nicht zwingend notwen- 
dig. 
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[0029] Der Fahrzeugfuhrer startet nach dem Ausstei- 
gen den welteren Park- Oder Rangiervorgang mittels el- 
ner Sendeeinrichtung 15, die z.b. In den Fahrzeug- 
schliissel Integriert 1st und vorzugswelse die Funktion 
des SchlQssels mit uberninnmt. Anstelle der Sendeein- 
richtung konnen auch geeignete andere Kommunikati- 
onselnrichtungenverwendetwerden, z.b. ein Mobiltele- 
fon mit dem die Park- und Ranglereinrichtung den wel- 
teren Park- Oder Rangiervorgang uber einen speziellen 
Zahlencode und/oder per Sprachelngabe startet. Der 
Park- Oder Rangiervorgang wird dann von der Park- und 
Ranglereinrichtung selbsttatig ausgefiihrt. 
[0030] Dazu emriitteit die Recheneinhelt 8 kontinuier- 
llch mittels der Umgebungssensorik 5 eine tokale digl- 
tale Karte der Umgebung des Fahrzeugs. So ist zum 
Beispiel die Sensorik des Ausfuhrungsbeispieles als eIn 
Laserscanner ausgefuhrt, der die Generierung einer 
3D-Karte der Umgebung des Fahrzeuges ermogllcht. 
Alternativ dazu konnen z.B. mehrere zusammenwlrken- 
de Laser, eine Stereobildverarbeitung und Entfernungs- 
blldkameras zur Abbifdung der Umgebung venwendet 
werden. Jede Art von Umgebungssensorik Ist geelgnet, 
die es ermbglteht, die Umgebungs- bzw. Park- und Ran- 
glersituatlon In geeignetre Weise zu erfassen. 
[0031 ] Die aktuelle Fahrzeugposltlon In dieser Umge- 
bung wird von der Park- und Ranglereinrichtung aus der 
messtechnlschen Erfassungvon Raddrehzahlen, Lenk- 
und Gierwinkel und aus der Messung von Abstanden zu 
Objekten In der Umgebung errechnet. Aus der In der ge- 
nerlerten Karte bekannten, aktuellen Fahrzeugposltlon 
und einer aus der Karte ermlttelbaren Zielposition In der 
Parkliicke wird von der Park- und Ranglereinrichtung 
die Solt-Trajektorle 4 errechnet, die laufend aktualislert 
wird. 

[0032] Zum Abfahren der Soll-Trajektorie generlert 
die Park- und Ranglereinrichtung mit Hilfe einer Steue- 
reeirichtung 12 geeignete Steuerbefehlefur Stellglieder 
im Fahrzeug, mit denen kontinuierlich auf die Lenkurig 
9 und den Antrlebsstrang 1 1 eingewlrkt wird. Dabel kann 
zur Errelchung der Zielposition auch selbsttatig eIn 
Wechsel zwischen Vorwarts- und Ruckwartsfahrt be- 
wlrkt werden und es kdnnen zusdtzlich die notwendigen 
Lenkungs- und Bremsmanover ausgefuhrt werden. 
[0033] Bel Errelchen der Zielposition wird das Fahr- 
zeug von der Parkund Ranglereinrichtung selbsttStig 
gestoppt; es wird die Bremse 10 betatigt, gegebenen- 
falls die "P"-Posltion eines Automatikgetriebes elnge- 
stellt Oder zur Sicherung ein Fahrgang eingelegt und 
samtllche Aggregate abgeschaltet. Auf der Sendeein- 
richtung 15 wird dem Fahrzeugfuhrer der erfoigrelche 
Abschluss des Parkoder Rangiervorganges signaiisiert. 
[0034] Die Fernbedlenung 15 des Ausfuhrungsbei- 
spieles ist so ausgebildet, dass der selbstt^tige Park- 
oder Rangiervorgang nur dann aufrechterhalten bleibl, 
soiange der Fahrzeugfuhrer Kontakt mit dem Fahrzeug 
hSIt, Z.B. durch Drucken einer Park- Oder Rangiertaste 
16 an der Sendeeinrichtung. Wird die Taste frelgege- 
ben, Z.b. wegen einer Unachtsamkeit des Fahrzeugfuh- 



rers Oder well der Fahrzeugfuhrer die Sendeeinrichtung 
versehenttich fallen gelassen hat, so wird der Park- oder 
Rangiervorgang von der Park- und Ranglereinrichtung 
sofort unterbrochen und das Fahrzeug wird selbsttStlg 
s gestoppt. 

[0035] Weiterhln ist in die Park- und Rangiereinrich- 
tung des Ausfuhrungsbeispieles eine (nicht gezeigte) 
Parkhllfe integriert, die z.B. auf den heute dazu ublicher- 
welse verwendeten Ultraschallsensoren baslert. Diese 

10 Parkhllfen warnen bekannterwelse den Fahrer dann, 
wenn sie ein Hindernis erfassen. Integriert in die erfin- 
dungsgema3e Losung wirkt die Parkhilfe mit dieser 
Funktion als Super-Kontroller uber den Fahrzeugfuhrer 
und die Steuervorrichtung. Das Warnsignal der Parkhil- 

IS fe wird dabei zum Abbremsen des Fahrzeuges verwen- 
det. Die Integration ist fur die erfindungsgemSRe Lo- 
sung optional und es kann auch darauf verzichtet wer- 
den. 

[0036] Zum Ausparken aus einer Parkliicke aktlvlert 

20 der Fahrzeugfuhrer von auBerhalb des Fahrzeuges die 
Park- und Ranglereinrichtung, die mit den vorangehend 
beschriebenen IVIitteIn zur messtechnlschen Erfassung 
der Umgebung in der lokalen Karte eine zum Einstelgen 
geeignete Zielposition auBerhalb der Parklucke und aus 

25 der ennlttelten, aktueilen Fahrzeug-Posltion eine Soil- 
Trajektorie zum Anfahren dieser Zielposition festlegt. 
[0037] Die Park- und Ranglereinrichtung startet das 
Fahrzeug nach einer Signalisierung der erfolgreichen 
EInleitung des Ausparkvorganges und steuert es selbst- 

30 tdtig wie vorangehend fur den EInparkvorgang be- 
schrieben durch ein Abfahren der ermittelten Soll-Tra- 
jektorie auf die Zielposition. Dort konnen die Fahrgaste 
und der Fahrzeugfuhrer In das dann zu entriegelnde 
Fahrzeug einstelgen und die Park- und Ranglereinrlch- 

35 tung kann deaktiviert werden. 

[0038] Beim Ausparkvorgang kann ebenfalls die inte- 
grierte Parkhilfe bei Hindernissen den Parkvorgang un- 
terbrochen und es erfolgt auch hier eine Unterbrechung, 
wenn kein Kontakt zwischen Sendeeinrichtung 15 und 

40 Steuervorrichtung 12 besteht, wIe dies etwa bei einem 
Loslassen der Aktivierungstaste 16 auf der Sendeein- 
richtung 15 der Fall sein kann. Auch beim Ausparken ist 
die zusatzliche Ven/vendung der Parkhilfe optional und 
nicht zwingend notwendig fiir die erflndungsgemaBe 

45 Losung. 

[0039] Bel dem in Fig.2 gezeigten EInparkvorgang 
wird das parkende Fahrzeug 1 vom Fahrzeugfuhrer vor 
der angefahrenen Parklucke 2 abgestellt, die sich par- 
allel zur Hauptfahrrichtung 3 erstreckt. DIese Parksltua- 

50 tlon findet sIch Insbesondere in Parkbuchten oder bei in 
Reihe am StraBenrand angeordneten Stellpldtzen.. 
[0040] Optimale Abstellpositionen fiir diesen EInpark- 
vorgang befinden sich selttich vor dem Beginn oder hln- 
ter dem Ende der Parkliicke^ auf denen das Fahrzeug 

55 1 mit seiner Langsachse In etwa im spitzen WInkei zur 
Ldngsachse der Parkliicke 2 steht und sich dabei die 
Fahrzeugtiiren gut offnen lassen. 
[0041 ] Die Ein- und Ausparkvorgdnge fiir eine derar- 
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tige Parkliicke entsprechen ansonsten in alien Merkma- 
len den vorangehend zu Flg.1 beschrlebenen Parkvor- 
gangen. 

[0042] Das Grundfunktlonsprinzip sowohl der darge* 
stellten Ausfuhrungsfonn als auch welterer Ausfiih- 

rungsfomnen der Erflndung besteht darin, dass das 
Kraftfahrzeug 1 unter Verwendung der bordeigenen 
Park- und Rangiereinrichtung gesteuert wird. Die Park- 
und Rangiereinrichtung nnisst kontlnuierlich die Umge- 
bung des Fahrzeugs mittele der Sensorik 5 und die ak- 
tuelle Fahrzeugposition mittels der Posltionserfas- 
sungseinrichtung 6 und ermittelt daraus mit dem bord- 
eigenen Rechner 8 Steuerinfomnationen fur das Parken 
Oder Rangieren. Nachdem die Park- und Rangierein- 
richtung auf einervon dem Fahrzeug 1 eingenommenen 
Startposition eine Freigabe furden Park- oder Rangier- 
vcrgang auf der Anzelge 7a signalisiert hat, aktiviert der 
Fahrzeugfuhrer mittels einer Sendeelnrichtung 15 
durch das Drucken einer Park- oder Rangiertaste 1 6 die 
Park- und Rangiereinrichtung von au3erha!b des Fahr- 
zeugs. Daraufhin emiitteitdie Park- und Rangiereinrich- 
tung aus ermittelten IVIesswerten zur Umgebung und zur 
aktuellen Fahrzeugposition Steuerbefehle fur Stellglie- 
der des Fahrzeugs 1 , uber die sie auf den Antriebs- 
strang 11 und die Lenkung 9 des Fahrzeugs zum Ab- 
fahren einer an Bord errechneten Soll-Trajektorie 4 so 
einwirkt, dass das Fahrzeug 1 zum Ein- oder Ausparken 
selbsttatig auf die Zielposition fahrt. 
[0043] Der Fahrzeugfuhrer kann bei Gefahr durch ein 
Freigeben der gedrQckten Park- oder Rangiertaste 1 6 
den Park- oder Rangiervorgang sofort unterbrechen. 
[0044] Die Fahrzeugumgebung kann zusatzlich von 
einer (nlcht gezeigte) Parkhilfe auf Hindernisse tiber- 
wacht werden und bei Kollisionsgefahr kann der Park- 
oder Rangiervorgang ubergeordnet von der Parkhilfe 
unterbrochen werden. 

[0045] Die Park- und Rangiereinrichtung kann bei ei- 
ner ungeeigneten Park- oder Rangiersituation dem 
Fahrzeugfuhrer Infomnationen uber die Grunde fur die 
Nicht-Elgnung auf der Anzeige 7a Qbermitteln. 
[0046] Die Sensorik 5 kann z.b. als Laserscanner 
ausgebildet sein. 

[0047] Die Vorrlchtung kann mit einer Sendeeinrich- 
tung 15 von au3erhalb des Fahrzeugs 1 aktivier- und 
deaktlvierbar sein. 

[0048] Die erfindungsgema(3e Losung beruht zusam- 
menfassed darauf, dass der Fahrzeugfuhrer das Kraft- 
fahrzeug 1 beim Einparken belspielsweisevor einer ge- 
wahlten Parklucke oder Garagenzufahrt abstellt und 
das abgesteltte Fahrzeug vor dem Start des Einparkvor- 
ganges verleisst. Der Fahrzeugfuhrer aktiviert mit einer 
Sendeelnrichtung 15 dann die Park- und Rangierein- 
richtung im Fahrzeug, die vollkommen selbsttatig das 
Fahrzeug mittels gemessener Positions- und Umge- 
bungsdaten und daraus errechneter Steuerbefehle uber 
dieentsprechenden Antriebs- und Lenkungsstellglieder 
In die Parklucke zu der vorgesehenen Zielposition steu- 
ert und dort sicher abstellt. 



[0049] Auch ist es mit der erfindungsgemafBen Lo- 
sung moglich, das Fahrzeug aus einer Parkposition In 
eine andere Parkposition zu verfahren, Hierzu wird der 
Steuervorgang von au3ertialb des Kraftfahrzeuges aus- 

5 gelost. Das Fahrzeug verfShrt daraufhin mittels der ge- 
messenen Positions- und Umgebungsdaten und der 
daraus errechneten Steuerbefehle uber entsprechende 
Antriebsund Lenkungsstellglieder selbsttatig In die vor- 
gesehene Zielposition, 

10 [0050] Entsprechend Ist auch ein selbsttatlges Aus- 
parken aus einer Parklucke uber die Sendeelnrichtung 
moglich, bei welcher der Fahrzeugfuhrer erst nach er- 
folgrelchen Ausparken aus der ParklQcke In das Fahr- 
zeug einsteigt. 

15 

PatentansprOche 

1 . Verfahren zum Verbringen eines Kraftfahrzeuges in 
20 eine Zielposition , wobei 

das Kraftfahrzeug in eine Startposition nahe 
der angestrebten Zielposition gebracht wird, 
nach einer ersten fahrerseitlger Aktivierung die 

25 Umgebung des Kraftfahrzeuges und zumin- 

dest zur Detektion der Zielposition fortlaufend 
abgetastet und die aktuelle Fahrzeugposition 
fortlaufend emriittelt wird, 
anhand der enmittelten Umgebungs- und Posl- 

30 tlonslnformatlonen Steuerinfonnatlonen fur 

das Verbringen des Kraftfahrzeuges In die Ziel- 
position ennittelt werden, 
nach einer zweiten fahrerseitigen Aktivierung 
von den Steuerinfomnationen abhangige Steu- 

35 erbefehle an den Antriebsstrang und/oder die 

Bremsanlage und/oder die Lenkung des Kraft- 
fahrzeuges abgegeben werden, wodurch das 
Kraftfahrzeug fahrerunabhangig in die Zielpo- 
sition fahrt. 

40 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzelchnet, daB 

anhand der ermittelten Umgebungs- und/oder Po- 
stionsinformationen die angestrebte Zielposition er- 
kannt und eine entsprechende Information an den 
Fahrer ausgegeben wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzelchnet, daB 

50 belm Abtasten der Umgebung des Kraftfahrzeuges 
und bei der Enmlttlung der aktuellen Fahrzeugposi- 
tion dann, wenn ein Hindernis fur den Elnparkvor- 
gang erfa3t wird, Waminformationen und/oder In- 
fomiationen uber das Hindernis an den Fahrer ab- 
gegeben und/oder die zweite fahrerseitige Aktivie- 
rung blocklert und/oder der Fahrvorgang In die Ziel- 
position abgebrochen oder unterbrochen wird. 
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4. Verfahren nach einem der Ansprtiche 1 bis 3, " 
dadurch gekennzelchnet, daB 

zwischen dem auBerhalb des Kraftfahrzeug befind- 
Itchen Fahrer und dem Kraftfahrzeug eine Kommu- 
nikationsverbindung besteht, welche zumindest ei- s 
nen fahrerseitigen Aktlvterungsbehehl oder derglei- 
chen Steuerbefehl an das Kraftfahrzeug und/oder 
fahrzeugseitige Informationen an den Fahrer uber- 
nfiittelt. 

5. Verfahren nach einem der Ansprtiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB 
die Zietposition eine Parklucke, ein Garagensteil- 
platz Oder dergleichen durch die ennittelten Umge- 
bungs- und Positlonsinformatlonen bestimmbarer 
Bereich ist. 

6. Verfahren nach einem der Ansprtiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Startposition eine Parkiucke, ein Garagenstell- 
platz Oder dergleichen Bereich ist und die Zieiposi- 
tion eine Position au3erhalb der Startposition ist. 

7. Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens nach 
Anspruchi mit 

einer am Kraftfahrzeug (1) angeordneten Um- 
gebungserfassungseinrichtung (5) zur fortlau- 
fenden Ennittlung der Umgebung des Kraft- 
fahrzeuges und der Zietposition, 
einer am Kraftfahrzeug angeordneten Positi- 
onserfassungseinrlchtung (6) zurfortlaufenden 
Erfassung der Fahrzeugpositlon, 
einer ersten auf die Umgebungserfassungsein- 
richtung (5) und die Positlonserfassungsein- 
richtung (6) wirkende Betdtigungseinrichtung 
(7) zur fahrerseitigen Aktivlerung der Umge- 
bungserfassungseinrichtung (5) und der Posi- 
tionserfassungseinrichtung (6), 
einer mit der Umgebungserfassungseinrich- 
tung (5) und der Positlonserfassungseinrich- 
tung (6) verbundene Recheneinrlchtung (8) zur 
umgebungs- und fahrzeugpositionsabhangi- 
gen Generierung von Steuerinfonnationen fur 
das Verbringen des Kraftfahrzeuges in die Ziel- 
position, 

einer mit dem Antriebsstrang (11) und/oder der 
Bremsamlage (10) und/oder der Lenl<ung (9) 
des Kraftfahrzeuges verbundenen Steuerein* 
richtung (12) zur steuerinformationsabhangi- 
gen Beeinflussung des Antriebsstrangs (11) 
und/oder der Bremsamlage (10) und/oder der 
Lenkung (9) des Kraftfahrzeuges derart, da3 
das Kraftfahrzeug (1) fahrerunabhangig in die 
Zielposition fahrt, wobei eine zweite Betati- 
gungseinrichtung (16) mit der Steuereinrich- 
tung (12) zur fahrerseitigen Aktivierung der 
Steuereinrichtung (12) in Kontakt steht. 



8. Vorrichtung nach Anspuch 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zumindest die erste Betatigungseinrichtung (7) am 
Kraftfahrzeug (1) angeordent ist. 

9. Vorrichtung nach Anspuch 7 oder 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zumindest die zweite Betatigungseinrichtung (16) 
an einer Sendeeinrichtung (15) angeordnet ist, wel- 
che mit einer mit der Steuereinrichtung (12) verbun- 
denen Empfangseinrichtung (13)in Kommunikati- 
onsverbindung steht. 

10. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 7 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Umgebungserfassungseinrichtung (5) und/oder 
die Positionserfassungseinrlchtung (6) eine Kame- 
raanodnung, eine Laserscanneranordnung, eine 
Uttraschallsensoranordnung, eine Radarsensoran- 
ordnung oder dergleichen Umgebungserfassungs- 
sensorik (5) aufweist. 

11. Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 7 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Positionserfassungseinrlchtung (6) eine satelli- 
tengestutzte GPS-Positionserkennung (14) zur Er- 
kennung der Start- und Zielposition und der aktuel- 
ien Position aufweist. 

12. Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 11 , 
dadurch gekennzeichnet, daB 

am Kraftfahrzeug (1) und/oder an der Sendeein- 
richtung (15) eine Notfail-Abbruchelnrichtung zum 
fahrerseitigen Abbrechen oder Unterbrechen des 
Fahrvorganges In die Zielposition angeordnet ist. 
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